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Abstract of DE1 9906294 

The finger prosthesis is completely integrated 
into a glove with artificial fingers controlled by 
electronics (2) from the position of an existing 
finger element. The artificial finger (6,7) is 
moved by a microservo (3) mounted on the 
back of the hand. 
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Beschreibung 

Die Erfindung beiriffi cine Fingerprothese entsprechend 
dem Oherbegriff des Anspruchs 1. 

Der Handschuli ist cine Fingerprothese. die emcn odcr 5 
mehrere Finger ciner Hand durch elektronisch gesteuerte 
Finger ersetzen kann, ohne dass durcli einen operativen Ein- 
griff Sensoren an Muskeln oder Nerven angebracht werden 
miissen. 

Es gibt bereits Prolhesen, die ganze Hande und Arme er- 10 
setzen, und deren Bewegung original getreu nachahmen. Al- 
lerdings miissen liier fur die Ansteuerung Sensoren opcrativ 
an Muskeln oder Nerven befesdgt werden. Auflerdem gibt 
es oft Problcme rait einer stabilen, einfachen Befcsligung. 
Fur einzelne Finger gibt es derzek noch kcine beweglichen is 
Prothesen, mil denen man gut zulangen kann. 

Aufgabe der Erfindung ist es, einen oder mehrere Finger 
mit moglichst geringem Aufwand zu crsclzcn, und so den 
Betreffenden wieder die Moglichkeit zu geben, fest zulan- 
gen zu konnen. Der oder die servogesteuerten Finger bewe- 20 
gen sich dabei schnell genug, um damit sogar jonglieren zu 
konnen. 

Ein dtinner Handschuh (z. B. aus Leder) bietet die idealen 
Voraussetzungen um die Prothetik stabil an der Handflache 
zu befesligen. AuGerdem kann ein Handschuh sehr leichl 25 
an- und wieder ausgezogen werden, so dass keine kompli- 
zierten Befestigungen durch Lederriemen oder Shnliches 
notwendig sind. Der Ersatzfinger aus Kunstsloff wird durch 
ein Mikroservo bewegt, das auf dem Handrucken befesdgt 
ist. Die Steuersignale fur das Servo stammen von einem Po- 30 
tentiometer, welches die Bewegung eines noch vorhandenen 
Fingers registriert und weitergibt. 

Die Vorteile dieser Erfindung sind einieuchtend: Mit ge- 
ringem Kostenaufwand konnen einzelne Finger effektiv er- 
setzt werden, ohne dass langwierige Anpassungen oder so- 35 
gar operative Eingriffe notwendig sind. 

Beschreibung der Konstruktion (Abb. 1 und 2) 

Auf den beiden Abbildungen ist die Technik und die 40 
Elektronik dargestellt, die sich im Handschuh befindet. Das 
Servo (3) befindet sich aufgrund seiner Hone auBerhalb des 
Handschuhs. Die Kunststoffplatte (1) besteht aus Thermo- 
plast, das in heiltem Wasser elastisch und biegsam wird. So 
kann die Platte ideal an die Form der Hand angepasst wer- 45 
den. In der Ergotherapie wird dieses Material urspriinglich 
fur Schienen verwendet. Um den Handschuh bequemer zu 
machen, ist auf der Unterseite der Platte ein dunner Schaum- 
stoff (1) aufgeklebt. Auf dieser Platte sind das Servo (3), das 
Poti (S) und die Elektronik (2) mit Cyanakrylatldeber befe- so 
stigt, der groBen Belastungen standhalt. Die einzelnen Fin- 
gerglieder (6), bestehend aus einem Kunstsloffrohr, sind mit 
Hilfe von stabilen Stahldrahten (10) beweglich aneinandcr 
gehangt. Die Nylonschniire und der Bowdenzug (7) sind so 
befestigt, dass sie die vorderen Gelenke ebenfalls beugen 55 
bzw. Strecken, wenn das hinterste Gelenk durch das Servo 
(3) iiber den Stahldraht (4) bewegt wird. Wenn nun von oben 
eine starke Belastung auf den kunstlichen Finger wirkt, gibt 
dieser aufgrund des elastischen Bowdenzug nach, einer Be- 
lastung von unten (wie es beim Zugreifen der Fall ist) halt er 60 
stand. Am Mittelfinger ist ein Kunststoffring (8) befestigt, 
von dem ein dunner Stahldraht (9) zu einem Poti (5) fuhrt, 
welches so die genaue Stellung des Mittelfingers an die 
Steuerelektronik (2) weitergibt. 

Die Stromvcrsorgung crfolgt durcii cincn Akku, der mil 65 
einem diinnen, 2-adrigcn Kabel, das im Pulloverarmel liegt, 
mit der Steuerelektronik verbunden ist. Der Akku kann ohne 
Umstande mit Hilfe eines Giirtelclips am Hosenbund befe- 
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stigt werden. Der fur den Prototyp verwendete Akku 
(6 V/1,1 Ah) licfert fur mchr als 3 Stundcn die notigc Encr- 
gie. Beim Einsatz von starkeren Akkus (6 V/x Ah) kann 
noch eine wesentlich iangere Retriebsdauer erzielt werden. 

Schaltplan (Abb. 3) 

Hierbei handelt es sich lediglich um eine Beispielschal- 
tung, mit der das beim Prototyp verwendete Servo angesteu- 
ert werden kann. Wenn ein anderes Servo verwendet wird, 
oder die Antriebsmotoren direkt im Finger untergebrachl 
werden, ist natiirlich auch eine entsprechende Schaltung zu 
konstruicren. 

R1 = 1M« 
R2 = 82KW 
R3 = 15 K£i 
€1=47 nF 
C2= 100 nF 
C3 = 22 pF 
PI = 100 KL1 

Patentanspriiche 

1. Fingerprothese zuin ersetzen von einem oder meh- 
reren Fingern, dadurch gckcnnzcichnct, dass die ge- 
samte Prothetik in einem Handschuh integriert ist. 

2. Fingerprothese nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die kunstlichen Finger iiber die Stellung 
eines noch vorhandenen Fingergliedes an dieser Hand 
durch eine Elektronik gesteuert werden. 

3. Fingerprothese nach Anspruch 1 und 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die kunstlichen Finger von einem 
Mikroservo, welches sich auf dem Handrucken befin- 
det, bewegt werden. 

4. Fingerprothese nach Anspruch 1 und 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die kunstlichen Finger durch Motc- 
ren, die sich direkt in diesen befinden, bewegt werden. 

5. Fingerprothese nach den vorherigen Anspriichen, 
dadurch gekennzeichnet, dass die vorderen Glieder der 
kiinsdichen Finger durch eine Mechanik wie in Abb. 1 
(7) bewegt werden. 



Hierzu 2 Seite(n) Zeichnungen 



45 



ZEICHNUNGEN SEITE 1 



Nummer: 
Int. CI. 7 : 

Offenlegungstag: 



DE19906 294A1 
A61 F 2/56 

7. September 2000 



Abb. 1: Seitenansicht 
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Abb. 2: Ansidh r von Oben 
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Abb. 3: Schaltnlan 
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